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Постійний рух системи, коли візок рухається з номінальною швидкістю, а 
вантаж здійснює вільні коливання, описується системою рівнянь 
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для випадку пересування проти вітру на спуск за умови, що 
2 0x =  [1]. 
Після застосування методу перетворення Лапласа можна записати  
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За таких умов рівняння полюсів системи, враховуючи вищезазначені 
положення та послідовні перетворення, буде мати наступний вигляд 
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Звідки маємо 
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Таким чином, отримано функції, за якими здійснюється керування, у 
просторі оригіналів для постійного режиму руху візка з вантажем. 
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